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Abstract 
In the process control field， process is very often represented by including dead time in the system 
model. 
We selected a liquid-level system with dead time as such a system and controled the system using the 
following control laws : 
(1) Pl control 
(2) Smith predictor and PI control 
(3) Modified Smith predictor and PI control 
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目 f型 {直 外
むだ時間要素 I I I 
むだ時間 L(sec) 16.7 39.3 16.7 
比例ゲイン Kp 0.685 0.410 0.799 











(1) PI制御定数は iChien，Hrones， Reswickの最適調整値Jを用いて定める。この方
法は制御対象のR，T， Lを用いるので， (ii) (ii)に対しては， Lを与える必要
がある。本実験では，表-1における Lをむだ時間として与えた。したがって PI制
御定数は表 2となる。





























外乱の影響が長くのこっている O この問題点は外乱補償を行うことによって除かれ，きらに PI
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(Z Z = Z -Z (H-l) ) 
HF1-(T/T+DT).HF(H・1)
(HF =HF1+HF2 ) 
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[向0:1¥1:Wは外乱補償鵠定数]
附録図-3 Smith法に外乱補償器付加の
演算回路
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